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Disposltif de suspension independante pour roues de vehicules. 


La presente invention se rapporte a" des per- 
fect ion nements apportfis aux suspensions pour roues de vehicules et a 
pour objet principal un dispositif nouveau et particulier permettant 
5 d'obtenir une variation automatique du carrossage. 

Le carrossage est Tun des paramfctres qui 
interviennent dans les caracteYistiques d'une suspension et il est 
defini de facon connue comme 1 'angle fait par le plan de la roue avec 
le plan longitudinal du train de roues. On doit chercher a maintenir 

10 la valeur correcte du carrossage invariable, quelles que soient les con- 
ditions rencontrees par la suspension. 

Les suspensions connues peuvent §tre clas- 
sics en deux types au point de vue technique, S savoir suspensions a 
essieux rigides et suspensions a roues independantes. Dans le premier 

15 type, le carrossage est constant, ce qui veut dire que sa valeur n'est 
correcte que lorsque la surface d'appui est dans une position determinee 
par rapport au plan de la roue. Quand cela n'a pas lieu, par exemple 
dans le cas d'une chaussee legerement incurvee, les pneumatiques se 
deforment en formant un cone, ce qui provoque, en marche rectiligne, 

20 un decalage entre les bords inteYieur et exterieur du pneumatique. 

Cela entraine une usure correspondante et un accroissement de la resis- 
tance a Vavancement. En d'autres termes, cet inconvenient se presente 
quand la chaussee n'est pas perpendiculaire au plan de la roue. 

En ce qui concerne les suspensions ind§pen- 

25 dantes, si le mouvement des roues est un mouvement de translation dans 
une direction parallSle au plan vertical du train de roues, il n'y a 
pas de frottement seulement si la position de la surface d'appui cor- 
respond a la valeur donnee au carrossage. Si le train de roues a du 
roulis ou si la courbure de la surface d'appui change, le phenomene 

30 analyse prScedemment se produit a nouveau. Si Ton compense la varia- 
tion de carrossage due au roulis en faisant varier la geomStrie de la 
suspension pour l'eviter, il n'est pas possible d'eviter la variation 
du carrossage quand le vehicule se dSplace verticalement sur sa sus- 
pension par suite des irregularis de la surface d'appui. 

35 Pour avoir des conditions ideales, il fau- 

drait toujours maintenir le plan ae la roue perpendiculaire au sol, 
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surtout si le train de roues est tres large ou comporte des roues jume- 
l$es. Les dispositions actuellement connues dans la technique pour 
tenter de se rapprocher de la solution ideale comprennent le systeme dit 
parallelogramme deformable irregulier et la suspension a Mc Pearson. 
5 Dans les deux cas, lorsque les positions relatives des elements varient, 
on obtient une situation de compromis dans laquelle les defauts sont 
attenu§s pour les faibles courses de la suspension. Mais, en maintenant 
fixes les points d'articulation ou sont assembles les elements composants 
de la suspension, on ne peut corriger la disposition qu'en reglant la 

10 suspension lorsque le vehicule est arrete dans un atelier. 

En consequence, V invention a pour but de 
faire varier le carrossage de facon automatique en accord avec les condi- 
tions qui se prSsentent a chaque instant. 

L' invention concerne a cet effet un disposi- 

15 tif de suspension du type ci-dessus, caracterise en ce que Tun des bras 
adjacents au bras porteur de la fusSe de roue est articule sur le chassis 
de maniere a pouvoir pi voter dans un plan perpendiculaire au plan verti- 
cal du chassis, le troisieme bras etant articule a 1'extremite" d'une barre 
coulissant dans une direction perpendiculaire audit plan vertical, un 

20 moyen d§tecteur de la position angulaire du bras etant prevu en liaison 
avec I'un des bras porteurs de la fusee de roue, ce moyen detecteur etant 
relie a un dispositif de deplacement de la barre coulissante avec une 
amplitude fonction de la positon angulaire du bras. 

Des dispositions indiquees dans la suite permet- 

25 tent d'obtenir des modes de realisation avantageux du dispositif conforme 
a 1 1 invention. 

L' Invention sera mieux comprise en regard de 
la description ci-apres et des dessins annexes representant des exemples 
de realisation de V invention, dessins dans lesquels : 
30 - la Fig. 1 est une vue en elevation et en 

coupe d'un dispositif de suspensions independante suivant un premier 
exemple de realisation; 

- la Fig. 2 est une vue similaire a la 
Fig. 1, mais correspondant a un second exemple de realisation. 

35 Sur lei; deux Figures, on a designe par les 

memes references les elements similaires ou correspondant du dispositif 
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de suspension perfection^ conforrae a T invention. Ce dispositif com- 
porte des Elements 2 porta nt les fusses correspondantes des roues 2. 
Chaque element 1 est muni a ses extremites de deux rotules 3 et 4. 
L'une des extremites d'un bras 5 est reliee a la premiere rotule 3, 
5 tandis que T autre extremite de ce bras estmontee a rotation sur le 
chassis 6 au moyen d'un axe 8 fixe par rappport a ce chassis. 

Sur la seconde rotule 4 est articulSe 
Tune des extremites d'un second bras 7 qui, conjointement avec le pre- 
mier bras 5, l'element 1 et le chassis 6, forme un quadrilatdre defor- 

10 mable a trois sommets deplagables par rapport au chassis 6. Ces trois 
sommets sont constitues par les rotules 3, 4 et 9, cette dernieYe cor- 
respondant a V extremite du second bras 7 voisine du chassis. Contrai- 
rement a ce qui a lieu dans les suspensions courantes, Tarticulation 
constitute par la rotule 9 est deplacable et peut, comme on le verra, 

15 se rapprocher ou s'eloigner du chassis 6. Lorsque cela a lieu, il est 
possible de corriger le carrossage en cas de roulis, conformement 5 
ce qui est explique dans la suite. 

Dans 1'exemple de realisation suivant la 
Fig. 1, la rotule 9 est assembled avec une barre 10 montee sur le 

20 chassis 6 de maniSre a pouvoir se deplacer par translation rectiligne 
en direction perpend icul aire au plan vertical median du vShicule. II 
en resulte que la rotule 9 peut s'eloigner ou se rapprocher du chassis. 

A son extremity d'articulation avec la 
barre 10, le bras 7 presente une branche de direction perpend icul a ire, 

25 designee par 11, un balancier .13 est monte sur le chassis 12, en posi- 
tion mediane entre les axes 8 au moyen d'un axe 12 parallele a l'axe 
longitudinal du v§hicule. Les extremites du balancier 13 sont reliefs 
par des tiges 14 a chacune des extremites des branches 11. 

La disposition qui a ete decrite permet que 

30 le carrossage reste constant quand les roues 2 mbntent ou descendent. 
Cela est obtenu parce que les branches 11 font pivoter le balancier 13. 
Quand il se produit du roulis, ces branches 11 tournent dans le meme 
sens, ce qui fait que Vaxe 12 se deplace par rapport a la barre 10 par 
suite du deplacement du balancier. Le carrossage varie ainsi suivant 

35 une loi determinee qui resulte des relations entre les bras composant 
la suspension. 
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La Fig. 2 represente une variante de reali- 
sation de Vinvention dans laquelle chaque rotule. 9 est reliee a une 
barre filetee 15 se vissant dans le chassis de maniere qu'elle puisse 
tourner dans les deux sens autour de son axe, en rapprochant ou en 
5 eioignant la rotule 9 du chassis, comme dans Vexemple de realisation 
precedent et avec le mime resultat. 

Un engrenage 16 est monte a Vextremite 
libre de chaque barre 15. Cet engrenage 16" engrene avec un pignon 17 
mis en rotation par un moteur 18. Cette extremite libre est en contact 
10 avec un detecteur 19 qui palpe sa position relative par rapport au 

chassis et detecte done la position de la rotule 9 par rapport a celui- 
ci. L'un des bras de la suspension, par exemple le bras 5, vient en 
contact avec un detecteur de position angulaire 20. Les informations 
captees par les detecteurs 19 et 20 sont envoyees a un appareil de trai- 
ls tement d' informations 21 de type pneumatique,. eiectronique ou similaire. 
Dans cet appareil sont comparees les positions d§sequilibrees des bras 
correspondant a la partie droite et a la partie gauche de la suspension. 
Chaque moteur 18 est actionne* en fonction de cette comparaison dans le 
sens de rotation voulu, jusqu'a ce qu'on atteigne exactement la posi- 
20 tion requise des rotules 9.. Le d§tecteur envoie alors 1 ' information 
correspondante a Tappareil de traitement 21 qui envoie un ordre d 1 ar- 
ret des moteurs 18. 

Ce qui a et§' expose montre clairement que 
la. nouveaute* de Vinvention reside dans le caractere deplagable de 
25 trois des points d' articulation d'une suspension a quadrilatere defor- 
mable en fonction de la reponse a une position determined des bras de 
cette suspension. 
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REVENDICATIONS 


1°) - Dispositif de suspension independante 
pour trains de roues, notamment de vehicules, du type comportant un 
quadrilatSre deformable de chaque cote du chassis, ce quadrilatere 
etant constitue par trois bras (1, 5, 7) articules entre eux et surle 
5 chassis, Tun (5) de ces bras et le bras oppose (7) portant la fusee 
de la roue (2), dispositif caracterise en ce que Tun (5) des bras 
adjacents au bras porteur (1) de la fusee de roue est articuie sur le 
chassis (6) de maniere a pouvoir pivoter (8) dans un plan perpendicu- 
laire au plan vertical du chassis, le troisieme bras (7) etant articu- 

10 le (9) a Textremite d'une barre (10) coulissant dans une direction 
perpendiculairo audit plan vertical, un moyen d§tecteur (11, 19) de la 
position angulaire du bras (7) etant prevu en liaison avec Vun des 
bras porteurs de la fusee de roue, ce moyen detecteur etant relie a un 
dispositif de deplacement (12-13-14, 16-17-18) de la barre coulissante 

15 avec une amplitude fonction de la position angulaire du bras (7). 

2°) - Dispositif selon la revendication 1, 
caracterise en ce que le moyen detecteur est constituS par une branche 
(11) qui prolonge le bras (7) qui est articule sur la barre (10) a 1'em- 
placement de Textremite d' articulation (9), cette branche etant reliee 
20 a" une extremite d'un balancier (13) monte sur le chassis (6) pour oscil- 
ler (12) autour de Vaxe longitudinal de ce chassis. 

1 3°) - Dispositif selon la revendication 1, 

caracterise en ce que le moyen detecteur (20) est constitu§ par un 
dispositif appartenant au groupe des detecteurs electroniques, pneuma- 

25 tiques ou hydrauliques capables de de teeter les positions angul aires 
du bras, ce detecteur etant relie a un appareil de traitement des in- 
formations (21) relatives a la position detectee, muni d'une sortie 
pour la commande d'un moteur (18) choisi dans le groupe des moteurs 
electriques, pneuir.atiques et hydrauliques, ce moteur etant relie a la 

30 barre (15) au moyen d'une transmission capable de deplacer cette barre 
en direction axiale qui est a son tour reliee a un detecteur de posi- 
tion (19) lie au chassis (6) et relie a Tappareil de traitement (21) 
de maniere que celui-ci envoie un signal de coupure au moteur (18) 
dans des positions determinees de la barre. 
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4°) - Dispositif selon la revendication 3, 
caracterise en ce que le moyen detecteur est un detecteur electronique 
(20), Vappareil de traitement (21) etant un comparateur des signaux 
emis par le detecteur avec un signal de reference et avec le signal 
5 du dStecteur (19) de la position de la barre, le moteur (18) etant un 
rooteur electrique relie a la barre (15) par des engreriages de transmis- 
sion (16, 17), cette barre (15) se vissant dans une partie filetee 
disposee dans le chassis. 
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